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(54) Precede d'adaptation automatique d'une boTte de vitesses a une situation de descente 



(57) Proced6 d'adaptation automatique a une situa- 
tion de descente, d'une boTte de vitesses de vehicule, 
dont les changements de rapports sont regis par au 
moins une premiere loi de passage en situation de rou- 
lage normal, caracterise en ce qu'il comporte des etapes 
consistant a : 



estimer la pente de la route (a) en I'absence de frei- 
nage, et en situation de f reinage lorsque la Vitesse 
du vehicule (V veh ) est stabilisee, et a 
adopter ou non, en fonction decette estimation, une 
seconde loi de passage specifique a la situation de 
descente, qui procure du f rein moteur. 
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Description 

[0001] La prSsente invention se rapporte a la commande des boites de vitesses de vShicule. 
[0002] Plus precisement, elle concerne un procede d'adaptation automatique a une situation de descents, d'une 
5 boTte ds vitesses de vehicule, dont les changements de rapports sont regis par au moins une premiere loi de passage 
en situation de roulage normal. 

[0003] Ce procSdS est applicable aussi bien sur une botte de vitesses automatique a train epicycloldal, que sur une 
boTte de vitesses mScanique robotisee, ou sur un variateur (transmission continOment variable). 
[0004] Lorsqu'une transmission automatique ou « automatised » dispose de lois plusieurs lois de passages des vi- 
10 tesses, entre lesquelles son calculateur peut commuter, sans intervention du conducteur, en fonction des conditions 
de roulage du vehicule, et/ou du comportement du conducteur, on parle habitueilement de lois de passage « auto- 
adaptatives », ce qui signifie que tes lois de passage de la boTte ne sont pas figSes, mais s'adaptent automatiquement 
aux conditions de roulage et/ou de conduite du vehicule. 

[0005] Avec des lois « auto-adaptatives » classiques, le roulage du vShicule en descente, qui est gSnSralement 
is detects par le repos de I'accSISrateur, est interprets par le calculateur de la transmission comme un comportement « 
non sportif» du conducteur, du fait que celui-ci ne sollicite pas I'accSISrateur. Pour cette raison, le calculateur privilSgie 
normalement en descente des lois de passages de type « eco »>, ou les courbes de passage des vitesses sont decalees 
vers les faibles rSgimes pour minimiser la consommation de carburant, au dStriment du frein moteur. 
[0006] Ce type de strategic, qui a pour effet de reduire le frein moteur en descente, alors meme qu'il serait souhaitable 
20 de I'augmenter, est done mal adaptee aux situations de descente. 

[0007] Selon une disposition connue, illustrSe notamment par la publication EP 0 638 742, le calcul de la pente d'une 
route s'effectue a partir de la difference entre une « accSISration nominale » du vShicule, dSterminSe sur la base de 
la masse nominale du vehicule sans pente, et une « acceleration mesurSe », obtenue en dSrivant la Vitesse du vehicule. 
[0008] En I'absence de mesure particuliere, le freinage du vehicule rend toutefois impossible I'apprSciation de cette 
25 difference, de sorte que le calcul de la pente de la route selon la mSthode indiquSe ci-dessus devient inopSrant des 
que le conducteur freine, et qu'il est impossible d' « adapter » correctement les lois de passage aux situations de 
descente. 

[0009] La pr6sente invention vise a identifier les situations de grande descente, mSme lorsque le conducteur freine, 
et a procurer automatiquement du frein moteur au vShicule dans de telles situations. 
30 [0010] Elle propose dans ce but d'estimer la pente de la route en I'absence de freinage, et en situation de freinage 
lorsque la Vitesse du vShicule est stabilisSe, et d'adopter ou non, en fonction de cette estimation, une seconde loi de 
passage spScifique a la situation de descente, qui procure du frein moteur. 

[0011] La pente de la route peut notamment etre estimee a partir d'une dStermination de I'effort rSsistant du vehicule 
tenant compte du temps de freinage. 
35 [0012] D'autres caracteristiques et avantages de la presente invention apparattront clairement a la lecture de la 
description suivante d'un mode de realisation particulier de celle-ci, en liaison avec le dessin annexe, dont la figure 
unique resume les principales Stapes de sa stratSgie. 

[0013] Cette stratSgie exploite des informations fournies par les capteurs embarquSs suivants : 

40 . un capteur de Vitesse de dSplacement V veh du vShicule, 
un capteur de rapport engagS de la transmission, 

un capteur de charge moteur (mesure du couple moteur ou de I'ouverture papillon), et 
un capteur d'Stat des f reins (0 ou 1 ). 

45 [0014] De facon classique, la pente de la route a est estimSe a partir d'un calcul de I'effort rSsistant F rtsistant du 
vShicule. Toutefois, les mesures proposSes visent a disposer d'une estimation suffisamment fiable de cette pente, non 
seulement en I'absence de freinage, mais Sgalement en situation de freinage, lorsque la vitesse du vShicule V voh est 
stabilisSe, cette derniere situation Stant dStectSe lorsque I'accSISration mesurSe Y m du vShicule, obtenue par dSrivation 
de v veh est nulla. La stratSgie adoptSe consiste en effet a considSrer que, si V veh est constante alors que les f reins 

50 sont activSs, les freins sont utilisSs, non pas pour ralentir, mais uniquement pour empecher le vShicule de s'emballer, 
done que le vShicule est en descente. 

[0015] L'effort rSsistant est estimS a partir de la diffSrence entre une valeur d'accSISration calculSe y c du vShicule et 
une valeur d'accSISration mesurSe en permanence y m ( cf Stape 1). ConformSment a I'invention, la diffSrence Ay= y c 
- y m est calculSe lorsque les freins ne sont pas activSs (F = 0), ou lorsque les freins sont activSs (F = 1 ), I'accSISration 
55 mesurSe est nulle (h/ m l < y^p), et Ay est dScroissante (cf Stape 2). Dans tous les autres cas, la diffSrence Ay n'est plus 
calculSe, et reste figSe a son ancienne valeur. Le calcul de y c (Stape 3) peut notamment s'effectuer selon la mSthode 
connue indiquSe ci-dessous, sans toutefois aucun caractSre d'obligation : 
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Y c = rap(N).C moteur / Rayon.Masse - K p. Scx.V veh 2 / Masse.g.k, - dV veh /dt, 
expression dans laquelle : 

5 

rap (N) est ie rapport de demu Implication rapporte a la roue sur le rapport N, 

C moteur est le couple moteur introduit directement ou calculi en fonction par exemple de I'angle papillon et du 
regime moteur, et N moteur , 
Rayon est le rayon de la roue, 
10 - Masse est la masse a vide du vehicule avec deux personnes a bord, 
p est la densite de I'air, 

Sex est le coefficient de p6n6tration dans I'air du vehicule, 
g est ta pesanteur (g = 9,81 m/s2), et 
k r est la resistance au roulement. 



[0016] Comme indique ci-dessus, le calcul de Ay (etape 4) est effectue lorsque les conditions de I'Stape 2 sont rem- 
plies. 

[0017] En situation de freinage, I' effort resistant F^jg^ est toutefois minor6 par un terme correcteur, fonction du 
temps de freinage t (etape 5), de sorte que : 



^r^ststant ~ A ' 



f(t) etant nul en I'absence de freinage, et croissant en fonction du temps de freinage. Etant donne que F r6sistant etant 
25 \\6 a la pente de la route a par la relation : 

F r6sistant = Masse 9 a . 

30 [0018] la valeur de la pente a se deduit directement de F r6s | Stant , 

[0019] Sur la base de ces calculs, I' invention propose de detecter les descentes en comparant F r6sistant a des seuils 
d'entr6e et de sortie appropries, et d'adopter ou d'abandonner une loi de passage de vitesses specifique des situations 
de descents, procurant du frein moteur, selon le resultat de ces comparaisons. 

[0020] F^^tant est done compare a un premier seuil ou seuil d'entree S1 (6tape 6), qui est fonction du temps de 
35 freinage, et a un second seuil, ou seuil de sortie S2 (etape 8), superieur a S 1 , qui est independant du temps de freinage. 
[0021] Conformement a I' invent ion, la loi de passage specifique des situations de descente est adoptee des que 
F r6cistant est inferieur au premier seuil S1 (6tape 7), et cette meme loi est abandonnee des que F r6sistant devient superieur 
au second seuil S2 (etape 9). 

[0022] Le fait de calculer le different iel d'acceleration Ay aussi bien en i'absence de freinage que dans les situations 
de freinage ou I'acceleration mesuree est nulle, en minorant dans ce second cas valeur de F r6sistant par un terme 
correcteur fonction du temps f(t), penmet de disposer d'une estimation de la pente de la route qui reste suffisamment 
fiable lors du freinage en forte descente. 

[0023] L' invent ion permet done d'adopter une loi de passage specifique des situations de forte descente sur !a base 
d'une estimation de la pente de la route qui s'affranchit du freinage du v6hicule, et d'abandonner cette loi specifique 
45 avec la mdme fiabilite concernant la disparition de la declivite. Comme indiqu6 plus haut, la strategic proposed trouve 
sa place dans un calculateur de transmission automatique ou automatisee capable de commuter entre differentes lois 
de passage automatique des vitesses, selon des crrteres lies aux conditions de defacement et de conduite du vehicule. 

50 Revendlcations 

1. Precede d'adaptation automatique a une situation de descente, d'une boTte de vitesses de vehicule, dont les 
changements de rapports sont regis par au moins une premiere loi de passage en situation de roulage normal, 
caracterisd en ce qu'il comporte des Stapes consistant a : 



estimer la pente de la route (a) en ('absence de freinage, et en situation de freinage lorsque la vitesse du 
vehicule (V veh ) est stabilisee, et a 
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adopter ou non, en fonction de cette estimation, une seconde loi de passage specif ique a la situation de 
descente, qui procure du frein moteur. 

Proc6d6 d'adaptation selon la revendication 1 , caractSrise la pente de la route est estime-e a partir d'un d6termi- 
nation de I'effort resistant (F r6sistant ) du vShicule tenant compte du temps de freinage (t). 

Proc6d6 d'adaptation selon la revendication 2, caractSrise" en ce que la seconde loi de passage est adoptee lorsque 
Teffort resistant (F r6s{slant ) est interieur a un premier seuil (S1). 

Proc6d6 d'adaptation selon la revendication 3, caract6ris6 en ce que le premier seuil (S1) est fonction du temps 
de freinage (t). 

Proc6d6 d'adaptation selon la revendication 2, 3 ou 4, caracte>is6 en ce que la seconde loi de passage est aban- 
donn6e lorsque I'effort resistant (F^gta^) est sup6rieur a un second seuil (S2). 

Proc6d6 d'adaptation selon la revendication 5, caract6ris6 en ce que le second seuil (S2) est supdrieur au premier 
seuil (S1), et independant du temps de freinage (t). 

Proc6d6 d'adaptation selon Tune des revendications 2 a 6, caract6ris6 en ce que I'effort r6sistant (F r6sistant ) est 
minor6 en fonction du temps de freinage (t) . 

Proced6 selon la revendication 7, caractdrisd en ce que I'effort resistant (F^k^,) est 6gal a la difference entre 
I'accelSration calculee (y c ) et I'accdleration mesuree (y m ) du vdhicule, cette difference 6tant minoree en situation 
de freinage par un terme fonction du temps de freinage (t). 
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